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第 3 章は，ディーゼル機関を含むパワートレンシステムとしての特性式を導き 実験を行い，出力
の制御のみならずシステム内部の作動状態も制御できるなど，動力制御の自由度が大きいことを示し
た。
第 4 章は，デイーゼル機関を含んだパワートレンシステム全体の効率を最高にするように自動的に
制御する実験を行い，この種の自動化が可能でトあることを示したO
第 5 章は，本編で明らかになったことを実車による実験で確認し，パワートレン操作の自動化が可
能であることを示した。
総括は，全体のまとめを行ったO
論文の審査結果の要旨
近年，運搬作業の自動化のために，各種産業車両の自動運転が要望されている。本論文は代表的な
産業車両であるフォークリストを対象として，与えられた径路に沿って走行するような横方向の自動
操舵と，縦方向の運動の制御すなわち駆動装置の自動制御について行った研究をまとめたものである。
その主な成果を要約すると，次の通りである。
1 )自動車のような前輪換向車の自動操舵については，すでに研究されているが，後輪換向の産業
車両については.ほとんど研究されず，運動の安定性について疑問の点が多かった。本研究はこれら
の点を理論的に解明し，最適制御法則を導いた。その結果 後輪換向車両では司操舵サーボ系に要求
される条件が酷しくなるが，自動操舵が十分可能で、あることを示している。
2 )以上の理論解析の結果を誘導ケーブルによる実車走行実験によって実証するとともに，さらに，
シミュレーションによって種々の条件下の自動操縦の可能性を検討している。
3 )駆動装置の駆動力と速度の制御については，ディーゼル機関より駆動負荷に至るパワートレン
システムを一体とした解析を行い，油圧駆動装置が， トルクコンバータや歯車変速機よりも，自動制
御に適していることを明らかにし，また，これを実験によって検証している。
4 )パワートレンシステム全体の効率を最高にするような自動制御の条件を求め，実験によってこ
れが可能で、あることを示している。
以上のように本論文は，工学上の新知見を得るとともに，運搬作業の自動化の発展に貢献するとこ
ろが大きい。よって本論文は博士論文として価値あるものと認める。
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